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Résumé en
français
Cet article traite des problèmes de localisation et cartographie simultanées (SLAM en
anglais : Simultaneous Localization And Mapping) dans un contexte multirobot. Dès
lors que plusieurs robots agissent ensemble dans un même environnement, diverses
questions se posent : comment localiser les robots ? Doit-on utiliser un système
centralisé ? Quelles informations échanger entre robots ? La première partie de
l'article est une vue d'ensemble des principaux systèmes de localisation et
cartographie existants. La seconde traite des spécifications des systèmes multirobots
et des stratégies de déploiement. La troisième partie présente les principales
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